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Строительство дорог имеет исключительно важное значение для народного хо-
зяйства России. Разветвленная дорожно-транспортная сеть является необходимым 
условием и базой для создания инфраструктуры современного государства с развитой 
экономикой.  
По современным нормам и правилам (СНиП), учитывающим возможные на-
грузки грузопотоков на покрытия, строительство дорог представляет собой сложный 
технологический процесс, реализуемый с применением высокопроизводительных 
машин и оборудования.  
Неотъемлемыми компонентами строительно-дорожных комплексов стали 
средства и системы автоматизации, обеспечивающие возможность достижения мак-
симальной производительности машин и наивысшего качества выполнения работ. 
Спрос на технику продолжает возрастать по мере того, как вступают в действие но-
вые нормативные документы, регламентирующие качество строительства автодорог и 
их ремонта, и новые возможности цифровых технологий, позволяющие использовать 
искусственный интеллект в управлении машинами и механизмами. Это позволяет 
создавать машины все более сложной конструкции с применением бортовой электро-
ники для непрерывного контроля процессов управления ими и их работы. 
Незаменимыми машинами для уплотнения дорожно-строительных материалов 
при строительстве дорог и различных площадок являются дорожные катки, автомати-
зация которых в последнее время достигла высокого уровня.  
Современные дорожные катки с гидравлической системой управления осна-
щаются электронной системой с микропроцессорной техникой, в основу работы ко-
торых заложен искусственный интеллект управления механизмами, для автоматиче-
ской настройки на оптимальный режим работы.  
Основой искусственного интеллекта служит математическая модель процесса 
взаимосвязи между датчиком, подающим сигнал об изменении свойств уплотняемого 
слоя на пульт управления катка, и бортовым микропроцессором, который обрабаты-
вает этот сигнал и определяет последующие действия.  
Применение данного микропроцессора позволяет выбирать и автоматически 
поддерживать постоянную скорость передвижения катка в зависимости от требуемой 
плотности и толщины укатываемого слоя, а ее изменение производить плавно, уплот-
няя материал равномерно и качественно. Эта система обеспечивает не только соот-
ветствие между направлением движения машины и вращением вала вибровозбудите-
ля, но и автоматический разгон и торможение, а также изменение частоты колебаний 
в зависимости от плотности укатываемой поверхности, включение и отключение виб-
ровозбудителя при изменении направления движения катка.   
Электронные устройства подобного назначения вскоре станут стандартным 
оборудованием для большинства моделей строительных и дорожных машин. Глав-
ными задачами экспериментальных исследований являются подтверждение матема-
тической модели рабочего процесса вибрационного катка и разработка алгоритмов  
работы по созданию адаптивной системы управления им, а также адаптивного управ-
ления любой машиной или механизмом. 
Цель  нашего исследования ⎼ разработка модели нечеткого адаптивного регуля-
тора вибрационного катка в среде программного комплекса объектно-
ориентированного моделирования MATLAB & Simulink на основании имеющихся экс-
периментальных данных и научных исследований. 
Задачи исследования:  
⎼ создание математической модели процесса управления вибрационным катком 
при помощи методов нечеткого регулирования;  
⎼ исследование процесса уплотнения асфальтобетона катком по созданной мо-
дели;  
⎼ анализ результатов исследования;  
⎼ разработка варианта по усовершенствованию модели путем изменения вход-
ных данных передаточной функции объекта управления.  
Повышение эффективности управления дорожно-строительными машинами яв-
ляется основной задачей при их конструировании и эксплуатации. Постоянно повыша-
ется их производительность, увеличивается срок эксплуатации, наращивается надеж-
ность. При этом методы и алгоритмы управления машинами остаются прежними. В 
первую очередь влияние оказывают кинематические характеристики и конструктивные 
особенности, от которых зависят методы и алгоритмы управления. Традиционно сло-
жилось так, что в управлении и во взаимодействии машины с внешней средой участву-
ет оператор (либо виртуально присутствует при помощи алгоритмов контроля и управ-
ления) и все управление зависит от его мастерства и от эффективности выполняемых 
алгоритмов.  
С повышением сложности задач, решаемых современными системами управле-
ния, особенно в технологических процессах, где уплотняемая среда зависит от многих 
факторов, в т.ч. от температуры, возникает необходимость придания системам способ-
ности адаптироваться к изменяющимся свойствам объекта управления и внешней сре-
ды (возмущения).  
Одной из технологий искусственного интеллекта, на основе которой строится 
большое число современных систем управления, не имеющей механизмов адаптации, 
является нечеткая логика. 
Таким образом, можно поставить задачу по совершенствованию и модернизации 
уже имеющихся систем на базе дорожно-строительных машин, что позволит увеличить 
их производительность и эффективность, повысить качество производимых работ, а 
также использовать преимущества систем математических моделей с блоком нечеткой 
логики принятия решений.  
Мы выполнили анализ процесса дорожного строительства с применением ас-
фальтоукладчика и асфальтовых дорожных катков. Приведенные данные и результаты 
анализов показывают, что дорожные катки для уплотнения асфальтобетонных смесей, в 
том числе наиболее прогрессивные вибрационные, еще недостаточно соответствуют 
потребностям дорожной практики. У них есть потенциальные возможности функцио-
нального и технологического совершенствования, в первую очередь ⎼ за счет «умного» 
регулирования уплотняющих силовых воздействий. Существенно облегчить реализа-
цию поставленных целей  поможет система с нечеткой динамической коррекцией па-
раметров традиционных регуляторов. Использование методов нечеткого управления 
позволит получить качественный переходный процесс без использования громоздких 
вычислительных процедур по классическому методу управления. 
 
 
